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マネジメントで PDCA サイクルを回す総合科学技術・イ 
ノベーション会議が戦略的イノベーション創造プログラ
ム（SIP）を推進中で、課題の一つに自動走行システムを
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５．人間工学視点の NASA 自動化４原則 
ところで、システム自動化に際して基本原則は、日系
宇宙飛行士を犠牲にする悲惨なチャレンジャー事故を経














1000 人以下であり、自動車交通事故死者数の 130 万人



















では、日本で既に 500 万台が普及している様です。 
僅か 4 年間にディズニーランドへ向かう関越道ツアー
バスが居眠り運転で路側遮音壁に串刺し状態で衝突、車






曲がる大事故（2016 年、死者 15 名、重軽傷者 26 名）が
連続して起こりました。 
最初は健康起因事故、2 件目は 10 ケ月後の今も事故原 
因の真相は運転 / 車両 / 管理のエラーか未だに解明さ









































ベル 3 の大きな違いは、レベル 3では、走行中に
運転手が交通を常時モニタリングする必要がない
こと。 































































表３ 自動化の原則 (NASA,1988)  
１．全車両実施には、30 年以上要する。 











12. 無事故インフラ環境保証は到底無理  
表２ 完全自動運転車実施への挑戦 ITS-WC 2016 
ジョセフ・カニアンスラ(元 NHTSA 副長官) 
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載荷は 1000kN アクチュエータを使用し，軸方向変位
制御による一定歪振幅繰返し載荷とする．載荷装置は柱
脚部をピン支持とし，試験体は 45 度の角度で設置する． 
H シリーズでは，軸歪 1.5εy に相当する歪振幅








各試験体の実験経過および最終状態を表 2 に示す． 
H15E 試験体は 12,158 回目，H11E 試験体は 17,265 回
目， H05 試験体は 926 回目で引張破断した．また，B11E
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